


Câu 1: 
	f = . ► B 
Câu 2: 
	v = x’. ► D 
Câu 3: 
	T = . ► A 
Câu 4: 
	amax = ω2A. ► B 
Câu 5: 
	α = α0cos(ωt + φ). ► C 
Câu 6: 
	ω = 2rad/s. ► C 
Câu 7: 
	W = Wdmax. ► D
Câu 8: 
	W = mgl(1 – cosα0 ). ► D 
Câu 9: 
	Tốc độ giảm. ► B 
Câu 10: 
	f = . ► B 
Câu 11: 
	► A 
Câu 12: 
	► C 
Câu 13: 
	T = 2π. ► C  
Câu 14: 
	Wt =  kx2. ► B 
Câu 15: 
	A =  = 25cm. ► C 
Câu 16: 
	T = 2π ≈ 0,4 (s). ► C  
Câu 17: 
	T = 2π. ► D 
[image: ]Câu 18: 
	 = 0,4 – 0,1  T = 0,6 . ► C
Câu 19: 
	 = 24 cm. ► B 
Câu 20: 
	s = 4A = 4,5 = 20cm. ► B 
Câu 21: 
	W = mgl(1 – cosα0) = 0,2.9,86.1,5.(1 - cos90) ≈ 0,036J = 36mJ ). ► C 
Câu 22: 
	vmax = ωA = 2.10 = 20 (cm/s). ► B 
Câu 23: 
	T = 2π = 2 (s). ► D 
Câu 24: 
	ω =  = 20 (rad/s)
	vmax = ωA = 20.4 = 80 (cm/s). ► B 
Câu 25: 
	vmax = ωA = 5.10 = 50 (cm/s). ► A 
Câu 26: 
	T = 2π = 110,25% = 100% + 10,25%. ► B 
Câu 27: 
	α =  = 0,1s  T = 1,2s. ► D
Câu 28: 
	 ≈ 0,995 = 99,5 %. ► A 
Câu 29: 
	Wd =  = 0,32 J. ► C 
Câu 30:  
	ω = 2πf = 2π.4 = 8π (rad/s) 
	W =   A ≈ 0,06m = 6 cm
	L = 2A = 2.6 = 12 cm. ► B 
Câu 31: 
=	f =  ⇒ l1 = 25 cm. ► B 
Câu 32:
Cách 1:   W = 0,02J. ► D
Cách 2:  W = 0,02J. ► D
Câu 33: 
	A = lα0 = 0,15m = 15cm.
	ω =  = π (rad/s)
	∆φ = ω∆t = 2,25π = 2π +   s = 4A +  = 4.15 +  ≈ 70,61 cm. ► A
Câu 34: 
[image: ]	t =  = 3016 s. ► A 
Câu 35:
	Cách 1: Phương pháp đơn trục đa vectơ (chỉ gồm 1 trục hoành và mỗi dao động dùng nhiều vectơ như x, v, a để quay)
[image: ]	Vậy ∆φ = . ► B 
	Cách 2: Phương pháp đa trục đơn vectơ (gồm nhiều trục như x, v, a và mỗi dao động chỉ dùng 1 vectơ để quay). 
[image: ]	∆φ =  ► B
	Chú ý:
	C1: Góc giữa vecto x và trục hoành là pha của x, góc giữa vecto v và trục hoành là pha của v 
	VD góc giữa vecto v2 và trục hoành là φv2 = , còn góc giữa vecto x2 và trục hoành là φx2 = .
	C2: Góc giữa vecto quay và trục x là pha của x, góc giữa vecto quay và trục v là pha của v 
	VD góc giữa vecto (2) và trục v là φv2 = , còn góc giữa vecto (2) và trục x là φx2 = .
	Bản chất cách 1 là ghép chung trục, còn bản chất cách 2 là ghép chung vectơ quay 
[image: Ảnh có chứa văn bản, đồng hồ

Mô tả được tạo tự động]Câu 36: 
	ω =  rad/s với v1 = và a2 = 
	Cách 1: Phương pháp đơn trục đa vectơ 
[image: ]	∆t =  = 0.25s. ► A 
	Cách 2: Phương pháp đa trục đơn vectơ 
	∆t =  = 0.25s. ► A 
Câu 37: 
[image: Ảnh có chứa văn bản, ăng-ten

Mô tả được tạo tự động]	. ► A
Câu 38: 
	Áp dụng định luật II Newton cho xe ta được 
	
	 a = gsinα – μgcosα = 10sin300 – 0,1.10cos300 =  m/s2.
[image: ]	Chọn hệ quy chiếu gắn với xe thì con lắc đơn chịu gia tốc quán tính cùng độ lớn, ngược chiều 
	g’ = g ∠ 00  + aqt ∠ 1200 = 10 ∠ 00 +  ∠ 1200 =  ∠ 24,290
	vmax =  ≈ 0,21 m/s.
	► D
Câu 39: 
	ω = 
	Fmax = 14 N
	Áp lực N = (m1 + m2 + M)g = (0,5 + 2 + 2).10 = 45 (N)
	Để M luôn đứng yên thì μN ≥ Fmax  μ.45 ≥ 14  μ ≥  ≈ 0,31. ► D
Câu 40: 
	 → khi x2 quét góc  thì x1 quét góc 
[image: ]	 A ≈ 8,5 cm. 
	 rad/s.
	v1max = ω1A =  ≈ 37 cm/s. ► A
BẢNG ĐÁP ÁN 
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